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Die f olgenden Angaben sind den voim Anmelder eingeireiichlten Unteriagen ©ntnommen 
<§) Betriebssteuergerat fur eine Rolltreppe 
© Die vorliegende E rfindung bezieht sich auf eine Technik 

zum Ausgeben eines ein Vibrationsdreh moment kompen- 

sierenden Stroms, und zum Beseitigen eines Drehmo- 

mentimpulses, der an einer Trittplatte erzeugt wird, durch 

Verwenden eines Detektorszum Detektieren einer Impuls 

rate, die an einem Kettenrad erzeugt wird, und eine Vor- 

richtung zum Detektieren der Grdfte eines Impulsdreh- 

momentes eines Induktionsmotors bhne Anderns der 

Umrangsrorm des Kellenrades und der Verbindungs- 

struktur der Trittpfatte. Um die Aufgabe der Erfindung zu 

losen, ist ein Betriebssteuergerat fur eine Rolltreppe vor- 

gesehen, das aufweist: 

einen Umrichter zum Umwandeln eines Dreiphasen -Netz- 
wechselstroms in einen Wechselstrom variabler Span- 
nung und variabler Frequenz, um die Betriebsgeschwin- 
digkeit der Rolltreppe zu steuern; 

ein Getriebe und ein Kettenrad zum Antreiben einer Tritt- 
plane unter Benutzung einer Drehkraft, die von dem In- 
duktionsmotor nrzougt wirrl, und 

einen Stromdetektor zum Detektieren eines Stroms, der 
in dem Induktionsmotor fliefct, 

einen Positionsdetektor zum Detektieren der Rotationspo- 
silion des Kellenrades; und 

eine Steuervorrichtung zum Erzeugen eines Vibrations- 
drehmoment-Kompensationsstromes Ire, um ein Dreh- 
moment in der Richtung entgegengesetzt dem tatsachli- 
chen Vibrationsdreh moment zu erzeugen, gemafc der tat- 
sachlichen Rotationsgeschwindigkeit Wr des Induktions- 
motors und dem Ausgangssignal des Positionsdetektors. 
durch Erzeugen eines Impulsbreitenmodulationssignals, 
umdie ... 
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Beschrcibung 

Die vorliegende lirlindung bezieln sich auf cine Belriebs- 
slcueriechnik zur Verbcsserung des Pahrkomforis einer 
Rollireppc, und insbesondere auf cin Beiriebssieucrgerai fur 
cine Rollireppc. das in cicr Lagc isl, Laufvihraiioncn, die 
durch cine Triiiplaiie vcrursachi werden, durch Vcrwenden 
eines vibraiionsdamplcnden Sicucrkompcnsaiors zu unicr- 
driicken. 

Bei dor Rollireppc bewirki ein auiomalischcs Belriebs- 
I nil lei einen Beiriebsinodus /.urn Sloppcn des Beiriebs. 
wenn nie?nand bcabsichiigi. die Rollireppc /.u benui/en. Lint 
so lincrgie zu spuren und die I.ebensdauer der Anlage /.u 
verlangern. ITierzu isl cine Dclckiionsvorriehiung /uni Hr- 
kennen des Zuiriiis und des lahrens eines Pahrgasies vorge- 
sehen. Wenn der Zuirill eines Pahrgasies crfaBi wird; wire! 
die Rollireppc mil konsianier Beschleunigung beirieben; 
und dann, wenn ein Pahrgasi den Xuiriiispunkl zu einer 
Slulc erreichl, wird die Rollireppc mil cincr nominalen Ge- 
schwindigkeii beirieben. Nach Ablauf einer besiimmien 
Zcildaucr, nach welcher der lel/.ie Pahrgasl mil der Roll- 
ireppc gefahrcn isl, wird der Beirieb der Rollireppc ec- 
sloppi. 

Uni den obigen auionialischen Beirieb durchzufiihren, 
wirdgewolinlich ein Inverter mil eiuem Umriehicr verwen- 
dci. Duruhcr hinaus isl cine Krafluberlragungs vorrichiung 
fiir die Bewegung der Triiiplaiie der Rollireppc so aufge- 
baui. daB cine Maschincnwelle mil eincm Indukiionsmoior 
und cinem Gelriebe mil einer Weile eines Kcuenradcs ver- 
bunden isl, das cin mil einer Kelie verhundenes Slirnzahn- 
rad aufweisi, urn so das Kcllenrad in Drehung zu vcrsei/en. 
Das heiBi, daB cine halhkreisformigc Nui auf dem UnUangs- 
absclmin des Kcuenradcs gebildel isl. welches in Drehung 
vcrsel/.l wird, wobei die Nui in liingrilV mil cincr Rollc 
slchi. die an einen unicren Abschniil der Triiiplaiie ange- 
hrachl isl. Wenn die beirelVenden Teile ineinandergreifen. 
wird cin Ungleiehgewichl des Drehmonicnis hervorgerufen, 
das Vibralioncn crzeugl, die auf die Triiiplaiie uberiragen 
wenien und so den Pahrkomfori beeinlraehiigen. 

Die vorliegende Hrlindung isl dazu besiinuni, elekirische 
Komponenien /.u veruieiden. die an der Triiiplaiie wirksam 
werden, durch: Hrkennen der Position, in der die Rollc und 
das Keiienrad milcinander in Hingriff sind, unier Bcnulzen 
eines Posilionssenors. der an der Welle des Kcuenradcs bc- 
lesligi isl; Hingeben eines enisprechenden lirkennungssi- 
gnals in das Sleucrgcrai: Hninehmen cincr Impulskompo- 
nenie des Drchmomenies durch einen Drehzahldctekior, der 
an der Welle des Induklionsmoiors angebrachi isl, und an- 
schlieBendes Anlegcn cincs Drchmomenies, dessen GroBc 
und Phase deni oben genannicn Drehmomeni des Indukli- 
onsmoiors enigegengescizi sind. 

Fig. 1 isl ein Blockdiagranim eines Belriebssieuergcraies 
fur cine Rollireppc gemaB deni Siand der Technik. Wie dar- 
gesielll, unifaBl ein Beiriebssieucrgerai fiir die Rollireppc: 
einen Umriehicr 2 /uni Uni wandeln eines Dreiphascn-Neiz- 
wechsclsiroms in einen Wechselsirom variabJer Spannung 
und variabler Irequenz, uni die Belriebsgeschwindigkcii der 
Rollireppc zu sleuern; einen Indukiionsmoior 3, der durch 
den Ausgangssirom des IJmrichiers angeirieben wird: ein 
Gelriebe 4 und cin Keiienrad /.uni Bewegcn einer Triiiplaiie 
unlcr Benuizung der Roialionskrafi. die von deni Indukii- 
onsmoior3er/cugi wird: einen Slromdciekior 6 /.uni Deiek- 
liercn eines im Indukiionsmoior 3 flieBendcn Slroms: ein 
elekiromagnciisehes Sehalischiiiz 7 /urn Uberiragen des 
Nelzsiromcs an den Umriehicr 2 im Bciriebsmodus und Un- 
lerbrechen desselben im Nich I bciriebsmodus: cine Anzeige- 
vorrichlung 8 /.uni An/eigen des Bewegungs/usiandcs und 
des Versagens der Rollireppc: cine Fahrgasi-lirkennungs- 
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vorrichiung 9 /.uni Hrkenncn ties Zuirins cincs Pahrgasl es, 
der bcabsichiigi, die Rollireppc zu benui/en: und cine Sieti- 
crvorriehiung 10 /.urn zweekcnisprechcnden Sleuern des 
Aniriebs des Induklionsmoiors 3 mil TTilfcdcs Umrichlcrs 2, 
5 urn dadureh die Rollireppc mil der Xielgeschwindigkcil zu 
bclrciben. 

Die Sicuervorriehlung 10 cnlhali: cine CPU 11 /urn 
Durchliihren des Beiriebs beim Anirciben des Induklions- 
moiors 3 mil vcrandcrlichcr Spannung und verandcrhcher 

I requcn/ gemaB eincm Programm, das in cinem ROM 12 
gespcicheri isl: einen RAM 13. in wclchcni die in der CPU 

II bcnoiigien Dal en gespcicheri sind: eine liingabc vorrich- 
iung 14 fiir cin Signal, das von deni Siromdeicklor 6. der 
1 ahrgasi -lir ken nungs vorrichiung 9 und cinem Roiali^nsge- 

i> schwindigkeiisdeieklor 20 in cincr gecigneien l orni c.nge- 
gcben wird: cine A usgabe vorrichiung 15 zum Ansieucrn der 
An/eigc vorrichiung 8 und des clckiroiuagnciischcn Schali- 
schuizcs 7 iinicrtier Sleuerung der ('PL* 11: cine Slorun cser- 
kcnnungs-Bcurieiltingsschallung 16 zum ltrkennen I-iner 
2*) SiCSrung auf der liasis des Ausgangssignals der Kingabevor- 
riehiung 14, und cine Belricbsari-liinsiellvorriehiun j 17 
zum liinslcllcn cincr anschlicBendcn Belriebsan: einen Im- 
pulsbrcilenmodulaiionssignalgcneralor 18 zum lirzcugcn ei- 
nes Impulsbreilcnmodulalionssignals geniaB cinem Signal 
25 der CPU 11, um durch den Umriehicr 2 einen Weehselsirom 
mil Xi el form zu erzeugen. Die Bciricbswcisc der Si cue -vor- 
richiung 10 wird nachfolgend im einzelncn unier Bw/ug- 
nahme auf die Fig. 2 und 5 beschrieben. 

Wenn cine Person, die bcabsichiigi, die Rollireppc zj be- 
nuizen, sich tlcm Xugang zur Rollireppc nahen. wenn der 
Beirieb der Rollireppc gcsloppl isl, wird die Annaherung 
durch die l-ahrgasi-lirkennungsvorrichiung 9erfaBl, unJ ein 
Signal ilcrsclbeu winl in die Hiiigabevorriehiuug 14 der 
Sieucrvorrichlung 10 cingegeben. Daraulliin fiihrl die CPU 
<5 11 die Operation zum Anirciben des Induklionsmoiors 3 mil 
vcrandcrlichcr Spannung und vcrandcrlichcr IVequenz 
durch und bcialigl das cleklromagneiischc Sehallsehuiz 7 
gemaB dem Programm. das im ROM 12 gespcicheri isl. Als 
l-blge davon wird cin Konlaklsehaher7A <les eleklrom^gne- 
4o tischen Schallschulzcs 7 kurzgesehlossen. so daB der drci- 
phasige Nci /.wechselsirom 1 in den Umriehicr 2 cingegeben 
wird. /usaizlich erzcugl der Impulsbreiicnmodulaiionssi- 
gnalgcncralor 18 ein inipulsbreitcnmodulicries Signal cni- 
spreehend dem Operalionsergcbnis der CPU 11, und dem- 
45 enlsprcchend wandeli der Umriehicr 2 den (lurch einen Kon- 
laklsehaher7A zuge fiihrl en dreiphasigen Nei/.wcehselsironi 
1 in cine Gleichspannung um und erzcugl dann einen Wech- 
selsirom variabler Spannung und variabler I Vequenz. um 
das Drehmomeni enlsprcchend der Zielgeschwindigkci: und 
50 Belasiung des Induklionsmoiors 3 zu sleuern, wodureh der 
Indukiionsmoior 3 mil der enisprechenden Drehzahl ange- 
irieben. Die Roialionskrafi des Induklionsmoiors 3 wird 
durch das Gelriebe 4 und die Kciie auf das Keiienrad 5 uber- 
iragcn. und soniil werden die auf deni Umfang des Keiicnra- 
55 des 5 belindliche Nui und die Slufenrolle der IriuplaUe mil- 
cinander in liingrilV gebrachl, uni dadureh gedrehi zu w er- 
den. So kann der 1'ahrgasi unlcr Bcnuizung der Rollireppc 
zur Zieletagc lahren. 

Wenn dann der Abgang des I ; ahrgasies durch die l ahr- 
G> gasi-lirkcnnungsvorrichiung 9 erfaBl wird. verlangsan.i die 
CPU 11 die Rollireppc gemaB dem im ROM 12 gespcichcr- 
len Auiomali-k-Beiriebsprograiiini, um die Trcppe an/uhal- 
len. Je nach den Umsianden erfolgl cin Leerlaufbelricb mil 
langsamer Gcschwindigkeit, ohne Sloppcn der Rollireppc, 
65 um cine durch einen angeblichen Defcki verursaehic Ver- 
wirrung zu venneiden. In dieser Lage wird also, wenn das 
Vorhandenscin eines ] : aJirgasies durch die I 'ahrgasi-Hrken- 
nungsvorrichlung 9 erfaBl wird. die Rollireppc durch die 
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obige Operation mil normalcr Gcsehwindigkeii gefahren. 

Fig. 3 isi cin l : unklionsblockdiagramm, das den Invcrier- 
Sieucrpro/.eB dcs Umrichicrs 2 veransehaulichi. daniii die 
CPU II der St euer vorrichiung 10 die Drclr/.ahl des Tnilukii* 
ons motors gemaB do in im ROM 12 gcspciehcrien Pro- 
gram! u sicucri. Der Unicrsehicd /.wischen do in Drch/ahi- 
Sollwcrl Wr* einer Dreh/ahlsollwcricinheii II A und item 
cnniiichcn Drch/ahl-Isiwcn Wr wind durch einen Subiru- 
hiercr 1 IB crhahen und dann in cin Dreh/ahlstcucrgerai IK' 
eingegeben; unci der Umersehied /.wischen deni ausgegebe- 
nen Sironi I* des Dreh/ahlstcucrgeraies IK* und dem lai- 
sachlichen Slromweri I des Indukt ions motors 3. crfuBi 
durch den Stromdclcklor 6. wird mit einem Suhtrahierer 
111) crhallcn und dann in ein Siromsteucrgcral llli eingege- 
ben. Im vorliegenden Fall wird die Inversion des Umrichicrs 
2 durch den ausgegebenen Wert, vers lark I durch einen vor- 
besiimmien Beiricbspro/.eB, angesteuert. und somit wird ein 
Induktionsnioior 111" mil einer vorbeslimnilen Dreh/ahl Nr 
rotiert. 

Fig. 4 isi ein SignaHluBdiagraiitm. das den Inversions- 
stcuerpro/cB des Umrichicrs in Ubereinsli minting mil dem 
Si and der Technik veransehaulichi und im cin /einen wie 
folgl beschrieben wird. 

Xuersi wi rd in SI e n I seh i ede n. ob es einen In vert er be- 
iriebsbcfehl gihi ixler nicht. Fulls es einen Belricbsbcfchl 
gibl, wird in S2 enischieden, ob i cine Dreh/ahlslcuerperi- 
ode isi oder nichl. 1 'alls dies bejahl wird, wird in S3 ein Mo- 
lordreh/ahlwen Wr eingegeben: in S4 wird ein Drch/uhl- 
sieueriierai beiatigi; und in S5 wird dann enischieden, ob i 
cine Slromsloucrperiodc isi oder nicht. Wenn es nun in SI 
keinen Belricbsbcfchl gibl, wird die Routine nccndcl. Au- 
Bcrdem kehn im Falte. daB i in S4 keinc Siromsteucrperiode 
isi, die Routine nach S5» /.uriick. Its wird enischieden, ob t in 
S5 cine Slrotiistcucrpcriodc isi oder nicht. Wenn dies nichi 
der 1 -'all isi, kehn die Routine nach SI /uriick: falls es aber 
/.uiriffi. wird in S6 der Moiorsironiwcn I eingegeben. In S7 
wird das Siromsieucrgerat betaiigi; und dann wir<l in S8 der 
Inverter durch l:r/eugen eines Impulsbreitenmodulaiionssi- 
gnals angesteuert. 

Fig. 5 veransehaulichi cine Rotaiionsfrequenz des Ket- 
lenrades 5, welche cine harmonise he Welle einer [inputs- 
komponenie, ausgclosi durch die Verbindungssiruklur /.urn 
Anlreiben der Trill plane der Rolllreppe, cnihalt. Die harmo- 
nische Welle der Impulskomponente isi autgrund des Un- 
gleichgewiehles des Drehmomenles verursachl worden, das 
er/.eugl wird, wenn die Siufenrolle und die Nul des Kci len- 
rades 5 miieinander in liingriffkommen. urn gedrehl /.u wcr- 
den. liine dicsbc/ugliche Analyse isi in Fig. 6 unier Benui- 
/.ung eines 1 Yea, uen/spckt rums dargesielli. 

Wenn also die Ohcrflachc des K el lenrades 5, das mil ei- 
nem ohcren AnsehluBgeiriehe kanimt. welches mil dem In- 
duktionsmotor 3 verbunden isi. um so in Drehung verse t/t 
/.u werden, oben liegi, wird die Amplitude beim maximalen 
Plus-(+)-Wcrt erzeugl. Wenn ein bucket lorn tiger Abschniti 
durch wcilere Drehung um einen vorbeslimnilen Winkel 
oben liegi. wird pcriodiseh cine Vibraiion er/eugi. die den 
maximalen Minus-( )-Wen hai. 

Autgrund des obigen Ungleichcewichts des er/eugten 
Drehmomenles im Falte. daB die Siufenrolle und die Nul des 
Kci lenrades 5 miieinander in liingriff slehcn, um so gedrehl 
y.u werden, trill in der Trill plat lengcschwindigkci I der Roll- 
lreppe ebenfails cine Impulskomponenie auf. 

Fig. 7 veransehaulichi die Trittplatlengeschwindigkeit 
der Rolllreppe. Die Impulsfrequen/ der Trii i plane nge- 
schwindigkeii wird gematf derjenigen Periodic bestimnil. 
wahrend der sieh die Siufenrolle in liingriff mil der Nul des 
Ke i lenrades 5 befindel. 

Bei der Rolllreppe gemaR dem Stand der Technik bestehi 


ein Nachteil darin. daB cine Vibraiion aufgrund lies Un- 
gleichgewiehles des Drehnioiiienies cr/eugt wird, wenn die 
Siufenrolle und die Nul des Kenenrades miieinander in 1 {in- 
grilV sic hen. um in Drehung verset/.i /.u werden. wohei die 

5 Vibraiion auf die Trillplatte ubertragen wird. wodureh der 
Fahrkomfort beeinirachtigi wird. 

Dcmenisprechend isi es Aufgabe der vorliegenden Hrlin- 
dung. ein Betriebsstcucrgerai fur cine Kolltreppe y.u sehat- 
len. das in der Lage isi. einen das Vibraiionsdrehmoment 

io kompensierenden Strom /.u lie fern und den Drehmomcnten- 
impuls.der an derTritiplalie er/.eugl wird. durch Verwenden 
eines Deleklors /um lirkennen der Impulsraie. die am Kct- 
lenrad er/eugl wird. und Verwenden einer Vorrichiung /.um 
lirkennen der GroBe eines Impulsdrehmoinenies des Induk- 

15 I ions motors zu beseiligen. ohne die Unifangsgestali des 
Kenenrades und der Verbindungssiruklur der Triliplalie zu 
andern. 

Um theses Ziel y.u erreichen, wird ein Beiriebssieucrgcrai 
fur cine Rolllreppe genial der vorliegenden Hrlindung be- 

20 reilgeslelll. die aufweist: einen Untrichlcr 2 /.um Umwan- 
deln eines Dreiphasen-Nci/.wechsellsironis in einen Wech- 
sclsiront variabler Spannung und variahler l ; requenz. um die 
Beiriebsgeschwindigkeit der Rolllreppe /.u sieuern; einen 
Induklionsmotor 3, der durch den Ausgangssirom des Uni- 

25 richters angclricbcn wink ein Gclricbe 4 und ein Ketienrad 
/um Bevvegen der Trillplatte unier Bcnut/ung der von dem 
Induktionsnioior 3 er/.eugien Drehkraft; einen Slromdetek- 
lor 6 /um lirkennen eines im Induktionsnioior 3 IlicBcndcn 
Slroms; ein elektrontagneiisehes Schalt schi.il/. 7 /um IJbcr- 

>o u lit iel n des Net /si romes an den Umriehtcr 2 im Beiriebs mo- 
dus und Unterbrechen desselben im Nic hi beiriebs mod us; 
eine A n/eige vorrichiung 8 /um An/eigen des Uauf/usian- 
des und der Slorung der Rolllreppe; eine l ; ahrgast-lirken- 
nungs vorrichiung 9 /.um lirkennen des /aU rills eines I'ahr- 

*5 gastes. der beabsichiigt. die Rolllreppe /u benut/en; einen 
Dreh/ahldetektor 21 A /um lirfassen der Roiaiionsge- 
schwindigkeii des Induktionsmotors 3; einen Posiiionsde- 
leklor 21 B /um lirkennen der Rot alionsposi lion des Kenen- 
rades 5; und eine Steuervorrichtung 60. die den Umriehtcr 2 

40 durch lirhahen eines, das Vtbraiionsdrehmoineni kompen- 
sierenden Si romcs vom Ausgabesignal des Dreh/iihldetek- 
lors 21 A und des Posit ionsdetektors 21 B angesteuert; Ad- 
dieren des genannlen Slroms /um Ausgabesirom eines 
Drelh/ahlsleuergeraies; Subtrahieren des latsaehlichen 

45 Slromdeleklionswertes des Induktionsmotors 3 von dem 
sieh ergebenden Stromwert; und enlspreehendes ltrzeugcn 
eines Inipulsbreitenmodulaiionssignals. 

Die vorliegende lirfindung wir<l nun unier Be/ugnahme 
auf die beigeluglen /Ariehnungen verdeutlicht, die nur /.um 

50 /wecke der Veranschaulichung beigelugl sind und somit 
keine einschninkende Wirkung auf die v<irliegende lirfin- 
dung haben. 

1 ist ein Bloekdiagramm eines Beiriebssieuergeraies 
fCir eine Rolllreppe gemaB der bekannlen Technik; 
55 Mj». 2 isi ein Bloekdiagramm einer Verbindung /wischen 
einem Keuenrad und einer Kene; 

Fig. 3 ist cin Belriebsblockdiagramni, das einen Steuer- 
prozeB eines Inverters mil I Title eines Steuergeraies der Fig. 
1 veransehaulichi; 
6o Fig. 4 ist ein Signal nuBdiagramm. das einen Steuerpro/eB 
eines Inverters eines Umrichicrs gemaB dem Stand der 
Technik veransehaulichi; 

Fig. 5 ist eine We I le n forma n sic hi der Rotaiionsfrequenz 
eines Kenenrades gemaB dent Siand der Technik; 
65 Fig. 6 isi ein Vi brat ionsspekl rum eines Kenenrades ge- 
maB dem Stand der 'technik; 

Fig. 7 ist eine Wellenformansieht. welche die Triltplallen- 
geschwindigkeil einer Rolllreppe gemaB dem Stand der 
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Tcchnik vcranschaulichi; 

l r ig. S isi cin Blockdiagranim eines Bciriebssieuergcraic.s 
fur cine Rollircppc, gemaB dor vorlicgcndcn lirlindung: 

Kig. 9 isi cin Bcirichsbloekdiagraiimi cincs Slcucrpro/es- 
scs cincs Invcncrs. gemaB dcr vorlicgcndcn lirlindung: 5 

Mr. 10 isi cin Signal lluBdiagramni. das den Sleuerprozeli 
des Invcncrs cincs Uinrichicrs gemaB dcr vorlicgcndcn 1 ■ r- 
li nil liny vcranschaulichi: 

Fig. 11 isi cin dciaillicncs Blockdiagranim cincs Vibraii- 
onsdampliingssieuergcraics der Kij». 7; 10 

Fig. 12 isi die Wellenformansiehi cincs Drehniomcnics 
mil cincr schwingenden Komponcnic cincs Kclicnradcs: 

Kij». 13 isi cine Wcllenrormansichl cincs kompensicren- 
den Drch moment es eincs Vibraiionsdampfungssieucrgcra- 
les; 15 

Fig. 14 isi cin Blockdiagranim der lir/eugung cincs die 
Dreh/.ahl koinpcnsicrcndcn Sol I won cs geniati dcr vorlic- 
gcndcn lirlindung; und 

Kir. 15 isi cin SignallluBdiagramm in Bczug aufdas Vcr- 
fahrcn zur Verwcndung eincs Triilplatlen-Impulskompensa- 20 
lors gemaB dcr vorlicgcndcn lirlindung. 

Nachlblgend werden die bevor/.ugten Ausliihrungsfor- 
nicn ini cin/.elnen besehrieben. 

Kir. 8 isi cin als Beispicl dienendes Blockdiagranim cincs 
Bciricbsstcuergcraics fur cine Rollircppc gemaB cincr crsicn is 
Ausfiihrungsform dcr vorlicgcndcn lirlindung. das da/.u 
dienl. die Aulgabc der vorlicgcndcn lirlindung zu losen. 
Wic darkest e Hi. weisi das Betricbssieucrgeral lur die Roll- 
treppe gemaB dcr vorlicgcndcn lirlindung an I": cinen Um- 
riehier 2 zum Uniwandeln cincs Drciphasen-Nei/.wcchsel- *o 
sironis in eincn Weehsclsirom vari abler Spannung und va- 
ri abler Irequcn/., um die Bclriebsgeschwindigkcil der Roll- 
lrcp|x* /.li sicuern; cinen huluklionsmotur 3, dcr ilurch den* 
ausgegebenen Slroni des Uinrichicrs ange trie ben wird; cin 
Geiricbc 4 und cin Keiicnrad /.um Bewegen cincr Trill plane « 
unicr Benin /.ung dcr Rolal ion sk rail, die vom Induklionsmo- 
lor 3 cr/cugl wird; cinen Slromdeicklor 6 /um lirfasscn des 
Siroms, der in dem Induktionsmoior 3 IlieBl; cin cleklroma- 
gnciisehes Schalischiil/ 7 /.um Obcrmitlcln des Ncl /.si mines 
an den Umrichlcr 2 im Beiriebsmodus und /.um Unierbrc- 4') 
chen dcssclben tin Nicht beiriebsmodus; cine An/eigcvor- 
riehlung 8 /.um An/.eigcn des Lauf/ustandcs und der Slo- 
rung dcr Rollircppc: cine Fahrgasi-lirkcnnungsvorriehlung 
9 /.uni lirkennen des Zuiritis cincs lahxg&stes, der beabsieh- 
ligt. die Rollircppc /.u benulzen: cinen Drch/.ahldeicklor 45 
21 A /.um lirfasscn der Rolal ionsgeschwindigkcil des Induk- 
lionsnioiors 3; cinen Posilionsdetcklor 21 B /.um lirkennen 
der Drchposiiion des Keiienrades 5: und cine Sieuervorrieh- 
lung 60. die den Umrichlcr 2 dureh Hrhahcn eincs. das Vi- 
braiionsdrchmomeni kompensicrenden Siromcs von cineni 50 
Ausgangssignal des Drehzahldetcktors 21 A und des Positi- 
onsdeiekiors 21 B steueri; Addicrcn des genannien Siroms 
/um Ausgabcsirom des Drclr/.ah I si cuerge rales: Subirahiercn 
des lalsaehlichcn Slroniertassungswenes des Indukiionsmo- 
lors 3 von dem resuliierenden Slroni wort; und enlsprcchen- 55 
des lirzeugen cincs Inipulsbreiicnmodulaiionssignals. 

Die Sicucrvorrichiung 60 cm hall: cine CPU 61 /.uni Ad- 
dicrcn des das Vibraiionsdrchmomeni kompensicrenden 
Siromcs des Indukiionsmoiors 3 und des Ausgangsslromes 
des Drehzahlstcuergeriiics; Subirahiercn des lalsaehlichcn ft) 
Slroiiicrlassungswcncs von dem resuliierenden Slromwert 
und enisprcchcndes Sicuern des I mpulsbreiienmodulal ions- 
signals durch Ausl lihren cincr Operaiion /um Anireibcn des 
Indukiionsmoiors 3 mil veranderiicher Spannung und vcran- 
derlichcr Prcquen/. gemaB cinem Programm. das in cinem 65 
ROM 62 gcspeieheri isi: cinen RAM 63. in we I e hem Dai en 
gcspcichcn sind. die in der CPU 61 bcnoiigi werden: cine 
liingabevorrichiung 64 liir cin Signal, das vom Slromdeick- 


lor 6, dem Drch/.ahldeiekior 21 A. dem Posit ionsdeickior 
21 B und der l ahrgasi-lirkennungsvorrichiung 9 in cincr 
Form eingegeben wird, die Tiir die Sicucrvorrichiung 60 ge- 
cignci isi: cine Ausgahevorrichliing 65 /.um Ansleucrn der 
An/eigevorriehiung 8 und des elcktromagneiischcn Sehali- 
schul/cs 7 unler der Slcucrung dcr CPU 61: cine Slorungs- 
crkcnnungs-Beurtcilungsvorrichiung 66 zuni lirkennen ci- 
ncr Slorung aul der Basis des Ausgangssignals cincr liinga- 
bevorrichiung 64 und cincr Bciricbsancinsicllvorrichiung 
67 /.um liinsiclien cincr nachfolgcndcn Betricbsarl: cin Im- 
pulsbrcitcnmoduIalionssignalgcncralor68 /.um lirzeugen ei- 
ncs Impulsbreiienmodulaiionssignals derarl. daB cin Im- 
pulsdrchmomenl uni cr der Slcucrung dcr CPU 61 konipcn- 
sicn wird (Offset), indem cin Impulsbrciienmodulaiionssi- 
gnal gemaB cinem Signal der CPU 61 cr/cugl wird. um 
durch den Umrichlcr 2 cinen Wcchsclslrom mil /.id form zu 
crzeugen. 

Fig. 9 isi cin Bciricbsblockdiagramm des vom der CPU 
61 durchgcfiihricn Sieuerpro /esses des Inverters des Uin- 
richicrs 2 gemaB dem Program in. das im Rom 62 gcspei- 
eheri isi. Wic vcranschaulichi. enihall die CPU 61: eincn 
Subirahierer 61 B /.um Subirahiercn cincs latsachlieh erfa.B- 
len Dreh/.ahl werles Wr des Indukiionsmoiors 3 von cinem 
Dreh/ahlsoll- b/.w. -bclehlswerl Wr^ cincr Dreh/^ihlbel'ehls- 
cinheil 61 A: cin Drehzahlsieucrgerui 61 C /.um lir/.cugen ei- 
ncs Ausgangsslromes I* ilurch beiriebliehes Versliirken ei- 
ncs Ausgangsslromes des Subirahiercrs 6 IB. um so eincn 
Ausgangsstrom I* /.u er/.eugen: cinen Subirahierer 61 D /.um 
lirh alien des Unicrschicdes /.wischen dem Ausgangssirom 
I* des D reh /.ah 1st cuerge rales 6 IC und des Ausgangssiroms 
des Slromdeieklors 6. und anschlicBendes Addicrcn des 
Ausgangssiroms Ire cincs Vibraiionsdampfungssicuergcra- 
tes 611*. das spiilcr hchaudcli winU /.um result icrcuden 
Strom wen: cin Siromsieuergerai 61 li /.uni bet rich lichen 
Versliirken des Ausgangsslromes des Subirahiercrs 611): 
cine liingabevorrichiung 64 /um Versliirken des Signals, das 
vom Slromdeicklor 6, vom Drch/.ahldeicklor 21 A und vom 
Posi l ionsdeickior 21 B aul' cinen rclevanicn Pcgcl eingege- 
ben wird: cin Vibralionsdampfungssicuergcral 611' /um Mr- 
/eugen cincs das Vibraiionsdrchmomeni kompensicrenden 
Siroms Ire. um cin Drchmomcni in der dem aklucllcn Vibra- 
tions<irehmomcnl cnlgegengesei/.ten Richiung zu er/.eugen, 
gemiiB dem Dreh/.ahl wert Wr des Drehzahldeieklors 21 A 
und des Posi lionsdelckiorsign als Sz des Posi i ion sdclckiors 
21 B. das durch die liingabevorrichiung 64 gel ie led wird. 

Nachfolgend wird die Bclriebswcisc der wie erlautcrl auf- 
gebauien vorlicgendcn lirlindung im cinzelnen untcr Be/ug- 
nalimc auf die Fig. 9 und 10 besehrieben. 

Wenn cine Person, welche die Absicht ha I. die Rollircppc 
zu benuizcn. sich dem Zugang zur Rollircppc in cincr Phase 
niihen. in wclcher dcr Bel rich der Rollircppc gesioppt isi, 
wird die Anniiherung durch die l : ahrgasi-l:rkennungsvor- 
richiung 9erkannl und cin enisprcchcndes Signal wird in die 
liingabevorrichiung 64 der Sicuervorrichiung 60 geliefert. 
Sodann llihrl die CPU 61 die Operaiion /uni Anireibcn des 
Indukiionsmoiors 3 mil cincr veranderJichcn Spannung und 
cincr verandcrlichen 1 "requenz durch und beliiligl das clek- 
iromagnciische Schalischiil/. 7 gemaB dem in dem ROM 62 
gespcieherien Programm. In Abhiingigkeil da von wird cin 
Koniaklschalicr 7A des clekiromagnciischen Schalischiil /cs 
7 kur/geschlosscn. und somit wird der dreiphasigc Nei/.- 
vvcchscl slroni 1 in den Umrichlcr 2 eingegeben. 

/jjsatzlich cr/cugl der Impulsbrciicnmodulalionssignal- 
generator 68 cin impulsbreiicnmodulierics Signal cntspre- 
chend deni Bclriebsergebnis der CPU 61: und dement spre- 
chend wandell der Umrichlcr 2 den dreiphasigen Ncl/.wech- 
sclsirom 1. wclcher durch den Koniaklschalicr 7A gcliefcrl 
wird, in cine Gleichspannung um und cr/cugl dann cinen 
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Wechsclsironi vari abler Span mini! und variablcr lrequenz, 
um das Drchmomeni enispreehend tier Ziclgcschwindigkeii 
und Bclasiung des Indukiionsiuoiors 3 zu sicucrn. wot lurch 
der Indiiklionsmoior 3 mil tier enlsprcchendcn (leschwin- 
digkeii in Drchung vcrsci/.i wird. Die Roiaiionskrafl dos In- 5 
duklionsmoiors 3 wird uberdas Geiriehc 4 und die Kciic aul* 
das Keilcnrad 3 iihenragen. und somil wird die aul dem Um- 
lang lies Keiienrades 5 belindliehe Nui mil der Slulenrollc 
der Triti plane in HingrilV gehraehi und dadurch in Drchung 
verscizi. u> 

Fig. 9 isi ein Belriebsblockdiagramm eines Processes 
/.Lini Sicucrn des Inveriers des Uinrichtcrs 2 gemiiti dem Pro- 
ii ram m. das in dem ROM 62 der Slcuervorrichlung 60 gc- 
speiehen isi, dureh die CPU 61 der Slcuervorrichlung 60. 
Die Belriebsweisc der CPU 61 vcrliiul'l wie lolgi. IS 

Der Siromdeieklor 6 crluBt den in den rndtiklionsmolor 3 
llietienden Siroin und Helen ihn an einen ersien Kingangdcr 
Hingabevorriehlung 64; der Dreh/.ahldcieklor 21 A crzcugi 
einen Impuls enispreehend der Roiaiionsgcschwindigkcil 
des Indukiionsiuoiors 3 und Helen ihn an einen zwcilcn ltin- 2«) 
gang iier Hingabevorriehlung 64: der Posiiionsdeiekior 21 B 
erzeugl Impulssignalc in einer An/.abl enispreehend der 
Dreh/.ahl des Keiienrades 5 und lie Ten sie an einen /weiien 
1 'infant! der liingabcvorrichiung 64: und die liingabcvor- 
richiung 64 gibi jedes eingegchene Signal, uaeh Vcrsliirkung 25 
desselben aul' einen relevanlen Pcgel. aus. Im ubrigen wcr- 
den dcr Dreh/.ahldeleklor 21 A und der Posiiionsdeiekior 
21 B einlaeh dureh Verwendcn einer Vorrichlung. wie eiwa 
einem Roialionskodicrcr. implemeniien. 

Der dureh den Siromdeieklor 6 crl'utitc Siroin wird dureh *0 
die Pingahevorrichlung 64 an einen vierien Hingang des 
Subirahierers 6 ID ge Helen: und der D re h /.a hi wen Wr des 
IndukliousiiioUirs 3, der dureh den Dreh/.alildeteklor 21 A 
crlatil wird, wird an den anderen liingang des Subirahierers 
61 B Reliefer I. In diesem >Vilpunki erzeugl das Vibralions- vs 
dampfungsstcucrgerai 611* einen das Vibraiionsdrchinonicni 
kompensierenden Slrom Ire. um ein Drchnioineni in (ier. 
dem l alsiieh lichen Vi bra I i on sd re hmomen I enlgegcngeseiz- 
len Riehlung /.u crzeugen, gemati deni Drehzahlwen Wr und 
dem Posilionssignal S2. ausgegeben von der liingabevor- 4«> 
riehlung 64. Dcmcnlsprcchcnd win! der Unlersehied zwi- 
sehen dem Drehzahlsollwerl Wr* der Drehzahlbelehlscin- 
heii 61 A und dem Isi wen Wr. erfaBi dureh den Drehzahkie- 
icklor 21 A mil Ilillc des Subirahierers 61 B erhallen und 
dann in das Drehzahlsicuergerai 61 C eingegeben. 45 

Der Subirahierer 6 ID emplangl die DilVcren/ zwischen 
dem ausgegebenen Slrom I* des Drehzahsieuergeraies 61 C 
und deni ausgegebenen Slrom des Sironideickiors 6. gclic- 
lcri von der liingabcvorrichiung 64. und addieri dann den 
ausgegebenen Slrom Ire des Vibraiionsdanipfungssleuerge- so 
rales 61 1 ; zimi rcsiillicrcndcn Slrom wen und gibi den si eh 
ergebenden Slromwert aus. Als lirgebnis wird ein Slronibe- 
fehl. der zum Dampl'cn dcr Vibraiion kompensieri isi, von 
dem Subirahierer 61D ausgegeben. 

Der ausgegebene Slrom des Subirahierers 61 D wird in 55 
das Siromsieuergcrai 611* gcliclcri, wobei der Invener des 
Uinrichtcrs 2 dureh den Ausgahewerl angcsieueri wird. wcl- 
ebcr dureh einen vorbesiimmien Beiriebspro/eB verslarkl 
wird. 

Fig. 10 isi das Signal llutidiagramni cines Si euerpro /.esses ft) 
fur den In verier des Unirichicrs und implemeniien das Vi- 
braiionsdampfungssieuergerai, wozu jcl/.l cine delaillierie 
Besehreibung folgl. 

Als ersies wird in S 1 enischieden, ob es einen Invcricrbc- 
iriebsberehl gibi oder niehi. Falls es einen Bclricbsbclchl 65 
gibi, wird in S2 enischieden, ob es cine Drehzahlsleuerpcri- 
ode gibi oder nichl. Falls es sie gibi. wird in S3 ein Moior- 
drehzahl-Istweri Wr eingegeben. In S4 wird ein Drehzahl- 


sicuergerai beirieben. Und dann wird in SS enischieden, ob 
es cine S iromsieucrperi ode gibi oder nichl. Wenn es in SI 
keinen Bclriebsbefchl gibi, wird die Rouiinc bcendcl. Dur- 
uber hinaus kehn im l-'alle. dalS es in S4 keine Siromsiener- 
periode gibi. die Rouiinc nach S5 zuriick. Weiier wird eni- 
schieden. ob i in S5 cine Slroinsleuerperiodc isi oder nichl. 
I'alls nichl, kehn die Rouiinc nuch SI zuriick. ivler. hcjahen- 
denlalls, wird in S(j ein Molorsiroiuweri 1 unit ein Keiien- 
radposiiionswen. eingegeben. Das Vihraiionsdaiiiplungs- 
stcucrgcral wird in S7 beirieben. das Siromsieuergcrai wird 
in SS beirieben. und dunn wird in S9 der In verier dureh lir- 
zeugen eines Impulsbrciicnmodululionssignals angesieueri. 

Fig. 11 isi ein deiaillicries Bloekdiagramm. welches das 
Vibraiionsiiamplungssieuergeral 611 in Ubcrcinsli minting 
mil der ersien Ausfuhrungslbrm dcr vorliegenden lirlindung 
veranschaulichl. Der Bel rich des Vibralionsdampfungssieu- 
ergeriiies 611- wird nunmehr unier Bezugnahnie aul" Fig. 8 
im einzelnen besehrieben. 

Hin Bandpassliher Kl enlnimml aus dem Rolaiionsge- 
schwindigkeiissignal Br des Indukiionsiuoiors 3. das dureh 
den Drehzahldeleklor 21 A erl'atii wird, cine Impulskompo- 
nenle. und ein Drehmomeniinipuls-Slcuergeral 82 sieuerl in 
angepaBler Weise die deieklierie Impulskoniponenie. /u- 
salzlich svnchronisierl cine Phaseninieger-liinslelleinheii 83 
das i lurch den Posiiionsdeiekior 21 B crlatiic Posilionsilcick- 
lionssignal S2 mil einem Impulsdrehmonienl, um dadurch 
das Signal auszugeben. Hin Phascnkompensaior 84 erzeugl 
einen das Vihraiionsdrehniomcn! kompensierenden Slrom 
Ire, um ein Drchmomcnl in einer Riehlung zu erzeugen, 
welche dem akluellen Vibraiionsdrehmonienl enlgcgenge- 
selzi isi. geiuaB dem Ausgangssignal des Impulsdrehmo- 
meni -Si euerge riiies 82 und dem Ausgangssignal der Phase- 
uiiiieger-liinslellcinheil 83. 

Das Ban<lpassliher 61 enlnimml numlich cine Impuls- 
koni[x>nenle der gleiehen l-requenz, wie in Fig. 9. dureh 
Bandpasslilierung des Roialionsgeschwindigkeiissignals 
Wr; wobei die Translerfunkiion des Bandpassliliers 81 
(lurch die lolgende nialhemalischc Pbnncl ausgedrucki 
wird: 


Gl(s) = 


cs 


as 2 4-^5 + 1 


wobei a. b und c ganzzahlige P'ilierwerie sind. und wobei s 
ein I.a pi ace- Operator isi. 

Die von dem Bandpassliher 81 ausgegebene Impulskoni- 
ponenie wird dureh das Iinpulsdrehmomenl-Sleuergeral 82 
in ein Signal umgewandeli. das die gleiehe CiroBe hai wie 
das ausgegebene Signal des Drehzahlsieuenicrale.ss 61 C; 
und dann wird es in den Phascnkompensaior 84 eingegeben. 
Die Translerfunkiion des Phasenkompensaiors 84 wird 
dureh die lolgende tnalhcmutisehc Ibrmel 2 ausgedriieki: 

G2(S)= 1 +K : .- T, - S 1 4-K, T, ■ S 

wobei: Kl und K2 ganzzahlige Wene des Phasenkompcnsa- 
lors 84 sind; Gl cine Stcueroperaiionspcriodc isi: und S ein 
Laplace-Operaior isi. 

Die Phaseninleger-ltinslelleinheii 83 bestiiiiinl die Inle- 
gergroGen Kl und K2 dureh Verwendcn dcr Posilion, an der 
sich das Keilcnrad 5 und die Siulcnrollc gcmiiB dem Aus- 
gangssignal des Posiiionsdciekiors 21 B irelTen. und sie gibi 
die Inlegerwene K 1 und K2 an den Phascnkompensaior 84 
aus. Der ausgegebene Slrom Ire des Phasenkompensaiors 84 
wird in der in Fig. 10 gezeigien Form geliefcrl. Dadurch 
kann lesigcsiclli werden. ob der ausgegebene Slrom Ire ein 
Impulssignal aufweisi und cine Phase hai. die derjenigen der 
Fig. 9 enigegcngeseizi isi, aber die gleiehe Grotfc hai wie in 
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Als Frgcbnis werden iter vom Phase nkoi npensalor S4 ge- 
I icteric, das Vibraiionssclrchmoiiicnl konipensierende Sirom 
Fro und der ausgegebenc St mm I* des l>eh/:ihlsleiicrgerales 
6IG uddieri; dcr lalsaehliche Stromdctckiionswcri des In- 5 
duklionsiuotors 3, gelieferi von dcr Uingahcvorriehlung 64, 
wird voni rcsuliicrendcn Sironiweri subirahierl und in das 
Siromsieuergerai 61 li eingegeben; unit dcr tmpulsbrciien- 
modulaiionssignalgencraior 6« er/.eugi cin mipulshreiien- 
modulalionssignal enlspreehend deni ausgegebenen Signal id 
des SMromsleuergcraies 61 li. um den Uniriehier 2 an/.usteu- 
em: wodureh cin Drehmonicniensironi. der das Impulsdrch- 
momeni koinpensiert. in den Induk lions motor 3 IlieBi, wo- 
dureh die Vibration untcrdruckl wir(t. 

Uni die genannle Wirkung y.u er/.ielen. kann zusalzlich 15 
cine 'lYillplallengeschwindigkciis-Inipulskomponemc der 
Rolllreppe dureh Verwenden eines Trill plaiiengeschwindig- 
kcils-lmpulskompensalors beseiiigi werden. Wie oben be- 
sehrieben, hal die Triliptallengcsehwindigkeil der Roll- 
ireppe die gleiche Impulskomponenic wie in Fig. 7, namlieh 20 
aufgrund des Ungleichgewiehles lies cr/cugicn Drehmo- 
menies, wenn die Slufcnrollc und die Nui des Keuenrades 5 
in Fingriff kommcn und in Drchung versei/l werden. Wenn 
also der Geschwindigkeilssollweri der Rolllreppe die Im- 
pulskompouenic kompensierl. wird die beim gcgcusciligcn 25 
Fingrcifcn der Slufcnrollc und der Nui des Keuenrades 5 er- 
/.eugle Impulskoiiiponcnic aus der akiucllen Triliplalicnge- 
sehwindigkeil der Rolllreppe eliniinieri. 

Fig. 14 isi ein Bloekdiagramm zum Frzcugcn eines die 
Geschwindigkeii kompensierenden Befehlswenes 7K\ uni .w 
die Iinpulskoniponenle der Irillplailengeschwindigkeil der 
Rolllreppe /.u kompensiercn. Die Periode und dic/cil. walv 
rend derer die Slufcnrollc und die Nui des Keuenrades in 
Fingriff sind, werden dureh <ias Ausgangssignal des Keilen- 
radposilionsdclckiors 21 B der Fig. 8 erfal.il. urn einen die *5 
Iinpulskoniponenle kompensierenden Wen 71 A /.u crzeu- 
gen, der cine Iinpulskoniponenle und cine Phase der Roll- 
lreppe hal. die jenen der Fig. 7 enlgegenscizt sind. Sic hai 
eine FinhciisgroBc sowie die gleiche Dauer und Pcriodi/.itai 
wie in Fig. 7, in der die Slufcnrollc und die Nui des Kelien- 4u 
rades in Fingriffsind, wie in Fig. 7. wodureh cin Gcschwin- 
digkeilskonipensalions-Sollweri 71C dureh Ilin/.uaddicren 
eines Wcrlcs er/.eugi wird, der eine Triiiplaiien-Impulskom- 
ponenie und den ublichen Dreh/.ahlsollwerl 61 A aufweisl. 
Wenn die Geschwindigkeil dcr Rolllreppe dureh Bcnui/.cn 45 
des die Geschwindigkeil kompensierenden Befehlsweries 
71C gesicuert wird. wird die Inipulskoniponcntc der Trill- 
plaiiengesehwindigkcii der Rolllreppe elimiriien. 

Fig. 15 isi ein SignalfluBdiagrainni beireffend ein Verfah- 
ren /.ur Benut/.ung des Trillplaiien-Gcsehwindigkcilsim- 5D 
pulskonipensaiors, das nachl'olgend ini cin/.elnen besehrie- 
hen wird. 

Xuersi wird in SI enlschieden, oh es eincn Invcrterbe- 
iriebsbefehl gibl oder nichl. Falls es einen solchen Belriebs- 
belehl gibl, wird in S2 enlschieden. ob I eine Dreh/ahlsieu- 55 
erperiode isi oder nichl. Falls es eine isi, wird in S3 der Trill- 
plalien-Gesehwindigkeiisi mpulskoinpensator beialigl, ein 
Moiordreh/.ahlwerl Wr wird in S4 eingegeben, cin Dreh- 
/.ahlsieuergcrat wird in S5 in Bel rich gcnonimcn. und dann 
wird in S6 enlschieden. ob I eine Sironisieuerpcriode is! ft) 
oder nichl. Palis es in SI kcinen Bciricbsbcfchl gibl, wird 
die Routine beendel. Darubcr hinaus kehn ini Falle, dati I in 
Siufe S2 keine Siromstcuerpcriode isi. die Rou line nach SO 
zuruck. In S6 wird enlschieden, ob i eine Sironisieuerpcri- 
ode isi oder nichl. Falls sic es nichl isi, kehn die Routine 65 
nach S 1 /.uriiek, oder. falls sic cine solche isi, wird in S7 ein 
Moiorsironiwen I eingegeben. In S8 wird das Siromsieuer- 
gerai in Bcirieb gcscr/.i. und in S9 wird dann der Invcricr 


•787 A 1 

dureh Fr/.cugcn eines Iinpulsbreiicnmodulalionssignals an- 
gesieuen. 

Wie oben erlaulen, hat die vorliegende Frlindung den 
Vorieil. dsiB sic einen. das Vihraiionsdrehmomenl kompen- 
sierenden Si rem ausgibl und <len Dreh moment eni inputs, dcr 
an der Triltplallc er/.cugi wird, eliminicrl. namlieh dureh 
Verwenden eines Deieklors /.uni Frfassen ciner Impulsraie, 
die am Keiienrad er/.eugi wird, und dureh Verwenden cincr 
Vorrichiung /uni Dciekiieren tier Grotie des Inipulsdrehmo- 
nienies des Indukiionsmoiors. ohne duB die Umfangsgesiiill 
des Keuenrades und die Verbindungssirukiur der Trill plane 
£canderi werden. wodureh der Fahrkomforl der Rolllreppe 
verbesscrl wird. 

Da die vorliegende Hrlindung auf vcrschiedenc An und 
Weise vcrkorpert werden kann, ohne von der Kon/cplion 
oder den wesenlliehcn Merkmalen dersclben ab/uweichen, 
sei darauf hingewiesen, daB die beschricbenen Ausfiih- 
run^sfonnen nichl dureh Fin/.clheilen der obigen Besehrei- 
bung besehriinkl werden. es sei denn, daB dies spe/ili/.icri 
isi. Die Frlindunii soli vielmehr nach Idee und Umfang aus- 
gelegl werden, wie dies in den beige tugten A nspr lichen de- 
li nien isi. so daB a He Anderungen und Modi (i kali one n oder 
Aquivalenie, die in den Rahmen der AnsprCiche fallen, so zu 
beirachlen sind, daB sic dureh die beige fug I en Anspriiche 
abgcdeekl werden. 

Palcnianspriiehe 

1 . S I e u crgerai f Li r c i nc Ro 1 1 1 re ppc. au f wei se n d : 

einen Uniriehier /.uni Umwandeln eines Drciphasen- 

Ncl/.wechsclslroms in einen Wcehselslroin variabler 

Spannung und varia bier Free] uenz, uni die Beiriebsgc- 

scliwiudigkcil der Rolllreppe zu sleucru; 

cin Gclricbe und cin Keiienrad /.uni Anlreiben eincr 

Triuplaiie unicr Benui/.ung eincr RoiaiionskrafL die 

von einen i Indukiionsmoior er/cugi wird. und 

eincn Stromdelekior /uni Frkennen eines Siroms, dcr 

in deni Indukiionsmoior flic til, 

cin Beiriebssieuergcrai fur cine Rolllreppe. aufwei- 
send: 

eincn Drch/ahldeiekior /.uni Frfassen der Rolalionsgc- 
schwindigkcii des Indukiionsmoiors; 
einen Posilionsdcickior /.uni Frfassen dcr Roialionspo- 
siiion des Keuenrades: und 

cine Sleucrvorrichlung, ciie den Uniriehier /.uni Frzie- 
len eines, das Vibraiionsdrehmomcnl konipcnsicren- 
den Siroms dureh ein Ausgangssignal des Drehzahlde- 
lekiors und des Posiiionsdeiektors sicueri; wobci dcr 
obigc Sirom zu cinein ausgegebenen Slrom cincs Drch- 
zahlsieuergerals addicn wird; cin laisachlichcr Sironi- 
erkenn nngs wen des Indukiionsmoiors von dem resul- 
lierenden Sironiweri subirahiert wird; und ein Inipuls- 
breilenntodulaiionssignal denienisprechend crzcugl 
wird. 

2. Gcriii nach Anspruch 1. bei dem die Sleucrvorrich- 
lung aufweisl: 

cine GPU zum Addieren des das Vibraiionsdrehmo- 
mcnl kompensierenden Siroms des Indukiionsmoiors 
und des Ausgangssironis des Drehzahlsieuergerats: 
Sublrahieren des laisach lichen Siromerkennungswerls 
von dem rcsuliicrendcn Sironiweri und cnisprcchcndes 
Sieucrn des Impulsbreiienmodulaiionssignals, indeni 
cine Operaiion /.uni Sieucrn des Indukiionsmoiors mil 
eincr variablcn Spannung und cincr variabicn FYequcn/. 
genial.^ cinem Prog ra mm durehgcfuhrl wird, das in ci- 
ncm ROM gespeicheri isi; 

eincn RAM, in we I c lie m Dai en gespeicheri sind, die in 
der C.1 5 U benoiigi werden; 
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cine liin»uhcvorrichuinsi l"ur ein Signal, das voni 
Siromdeteklor. dem l)reh/.ahldctekior. dem Poshions- 
doickior und der I 'uhr^asierkcnnunjisvorrichiuni: in ei- 
ner l : omi eingeyehen wind, die liir die Sieuervorrieh- 
tung geeiiinel isi: 5 
cine Ausguhcvorrichlung /.uui Sieuerndcr An/ei*:evor- 
riehiunii und des elckiroiiunjnetischen Schalischui/.cs. 
Linicr der Sieuerunj: tier CPU: 

cine Siorun^serkennLm«is-Beuneiltin»svorriehiunj; 
/.uui Hrkenncn cincr Storune auf der Basis cincs A us- 10 
ganessienals der Uinyabevorrichiung. und cine Be- 
iriebsancinsicllvorriehlun» /inn Hinsicllcn einer nach- 
folgenden Betriebsari: und 

cinen ImpulsbrciicnnKxkilaiionssignalLieneraior /.uui 
Hr/eugen eines hnpulshrciienmodulationssi^nals. der- 15 
art, dati cine Impulsdrchmonicniahwcichung unier der 
Sieuerung der CPU bcwirki wird. indem ein Impuls- 
hrcilcnniodulalionssi^nal eemaK einein Signal der 
CPU er/.eiiLU wird. uni cinen Wcchsclslrom von /iel- 
fonn voi n IJitirichlcr /.u cr/.cii£cn. 20 

3. Genii nach Anspruch 2. bei dem die CPU aufweisi; 
cinen Subirahiercr /.uni Subirahieren eines latsachli- 
chen crfaBlcn Dreh/ahlweries Wr des Induklionsmo- 
lors von eineni Dreh/.ahl belch Is won Wr* cincr Dreh- 
/.ahl be I c I il sei nl lei l : 25 
ein Dreh/.ahlslcucrgeral /.uni lir/.euuen eines Aus- 
£ani>ssiroms I* durch beiriebliehes Verslarken eines 
Aus^angssironis des Subtrahierers. uui dadurch cinen 
Ausjzantisslrom I* /.u cr/.euiicn: 

cinen Sublahierer /.uni lirhalien der DilVcren/ /.wisehen :*o 
dem Ausi!angsslroiii I* des Drch/ahlslcucrccrais und 
des Aus<;an<.*sslrouis des Siromdeieklors, und danach 
AiUliercn eines Ausuauusslonis Ire eines Vibrations- 
dumpfuntissieueriierals /.u dem result ierenden lalsach- 
liehen Slromwert: VS 
ein Slromsteueriicrai /.uni bet rich lichen Verslarken des 
Ausiiantisstronis des Subtrahierers: 
cine Hingabcvorrichlung /uni Verslarken eines Signals, 
eintiegebcn von dem Siromdeteklor, dem Dreh/.ahlde- 
teklor und dem Posit ionsdelekior. auf cinen relevanien 40 
IV* lie I; und 

ein Vibraiionsdampfun£ssicucr*:cral /uni lir/eugen ei- 
nes das Vibrationsdrehiuomeni kompensierenden 
S iron is Ire. uni ein Drehiuonieml in der dem akiuellcn 
Vi b ra I ionsdrch moment enlgcgentiesei/.len Richiung 45 
gemattder Rotationsgcschwindigkcil Wr des Dreh/.ahl- 
deiekiors und dem Posit ionsdelcklionssignal S/. des 
Posilionsdeiekiors /.u er/.euiien. Lie lie I en von der Kin- 
gabevorrichlung. 

4. Sicucrgcnii liir cine Roll treppe. aulwciscnd: so 
cinen IJniriehier /uui Umwandeln eines Dreiphasen- 
Nei/.wcchselsiroms in cinen Wcchsclslrom vari abler 
Spannung und \ariabler lYequen/.. udi die Belrichsgc- 
schwindi^kcit der Uollireppe /.u steuern; 

cin Gclriebc und ein Ketlenrad /uni Antreiben einer 55 
Trill plane unier Bcnut/.ung cincr Roiaiionskrafi, die 
von dem Induklionsmoior er/.cugi wird, und 
cinen Siromdeteklor /.uni Hrkenncn eines Siroms. der 
im Induklionsmoior flietii. 

cin lielriebssleuergeral fur cine Rolhreppe, aufwei- 60 
send: 

cinen Dreh/.ahldeieklor /.uni lirlassen der Rotaiionsge- 
schwindtgkcii des Induktionsmoiors: 
cinen Posit ionsdeiekior /.uni lirfassen der Rot at ion spo- 
silion des Keuenrades: und 65 
cine SieuervorriehiunL;. die den Umriehler /.uni Ur/.ic- 
len eines. das Vibrat ionsdrch momen I kompensieren- 
den Siroms durch ein AusganiissiLmal des Dreiuahkle- 
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ickiors und des Posilionsdeiekiors sieueri: uobei der 
ohiirc Strom /.u einein auseciiebcnen Sirom eines Dren- 
ch I sieuereerLiis addiert wird; ein lalsachlichcr Strom- 
erkennmiiisvvcrt des fndiikiionsmoiors von dem resul- 
l ierenden Slromwen suhirahieri wird: und dcnicnisprc- 
ehenil ein hitpulshrcitcnmodulationssignul er/cuiii 
wird: 

cine l ahri*asierkennuni:svorrichiunii /.uni Hrkenncn 
des /.ui rills eines Pahrgasies der ilie Ahsiehi hat. die 
Rolhreppe /.u benui/.en. 

5. Cierai naeli Anspruch 4. bei dem die Sieuers or rich - 
lun*; uul'weist: 

cine CPU /.uni Addieren des, das Vihralionsdrchmo- 
meni kompensicrenden Siroms des Indiiklionsmoiors 
und des Ausganiissironis des Dreh/.ahlsieuer^erales; 
Subirahieren des lalsach lichen Sironierkcnnuniiswer- 
ics voi n dci n resu 1 1 ierenden Siromwcri und cnispre- 
chendes Steuern des Inipulsbrcitcnmodulaiionssienals. 
indem eine ()|vraiion /.uni Steuern des Indukiions mo- 
tors mil einer variablcn Spannuny und cincr variablen 
Ircquen/. &*cuiiitt einein Pro»rainm durclmefuhri wird, 
das in cine in ROM gespcichcri isi: 
cinen RAM. in wclchcm Dai en tiespcicheri sind. die in 
der CPU benoiit!! werden: 

cine Hiiujabcvorrichiuiiti fur ein Signal, das voni 
Siromdeteklor. dem Drelr/ahldelckior. dem Posil ions- 
deiekior u nil tier l-'ahrtiasierkennunesvorrichiunii in ci- 
ncr I'orin cingegeben wink die I'iir die Sleucrvorrich- 
luni! i»ccii»nei isi: 

cine Ausgabevorrichluni! /.um Sleiiern der An/.ci<icvor- 
riehtunL! und des cleklroiuaiineiischcn Sc halischiil/es, 
unier der Sleuerun" der CPU: 

eine SitM*ungserkennunLts-Beuriciluii*»sviirrielituiiL» 
/.um Hrkennen einer Sioruni! auf der Basis eines Aus- 
gangs signals der liingabevorrichiunii unit einer lie- 
iriebsari-l{insieIlvorrichiun2. /.um liinsiellen einer an- 
sehlieBenden Beiriebsari: und 

cinen ImpulshrciicniiKwiulaiionssignalLreneraior /.uni 
lir/cuiicn eines Inipulsbreilcnmodtilalionssignals, der- 
art, duB cine Inipulsdrehniomeniabweichuni; unier der 
SieuerunLt der CPU herbeieefiihrl wird, indem ein Im- 
pulsbrcilennKxlulaiionssignal gemaB einein Signal der 
CPUer/eugt wird, um cinen Wcchsclslrom in Xi el form 
voni Umriehler /.u er/.eugen. 

6. Cierai nach Anspruch 4, bei <lem die Steucrvorrich- 
lung weiler aufweisi : 

cinen Subirahiercr /.uni Subirahieren eines latsaehlieh 
crtaBicn Dreh/ahlweries Wr des Indukiionsmoiors von 
eineni Drch/.ahlbefchlswcri Wr* cincr Drch/ahlbe- 
fehlseinheiu und 

ein Drch/ahlstcucrgcnit /.uni Mr/eugcn eines Aik- 
gangssiroms I* durch beiriebliehes Verslarken des 
Ausgangsslonis des Subirahicrers, um dadurch cinen 
Ausgangssironi I* /.u er/.eugen. 

7. Sicuergerai flir cine Kolltreppc, aul wciscnd: 

cinen Umriehler /.um Umwandeln cincs Drciphasen- 
Nei/.wechselsiroms in cinen Wcchsclslrom vari abler 
Spannune und variabler l Vcqucn/, um die BetriebsLic- 
schwindigkeil der Rolhreppe /n sleucrn: 
ein (jctriebe und ein Keiienra<l /.um Antreiben einer 
Triitplalic unier Benut/unti cincr Rotaiionskraft, die 
voni Induklionsmoior erAcugi wird, und cinen Strom- 
deicktor /uni lirfassen cincs Siroms, der in dem Induk- 
lionsmoior flicBi, 

cin Bciriebsslcuergerai fur eine Rolhreppe. aulwci- 
scnd: 

cinen Sublahierer /um lirhahen der DilVcren/. /.wisehen 
dem Aus«an^ssironi I* des Drch/.ahlsieucriicrais und 
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des Ausgangsstronis tics Sironuletckiors, unit danach 
Addicrcn des Ausgangssioms {re cincs Vi brat ions- 
da nipmngssleuergerais. /urn result icrenden aklucllcn 
Si mm won; 

cin Stronisieucrgcrai /.urn beirieblichcn Versiiirkcn des 5 
Ausgangsstronis tics Subirahicrcrs: iin^l 
cin Vibrationsdampfungssteuergcrai /.urn Mr/cugcn ci- 
ncs. das Vthralionsdrch moment koiupcnsicrenden 
S iron is Ire. um cin Drchniomcnu in dcr, dem laisach li- 
chen Vi brat i on sdreh moment enigcgcngeset/.lcn Rich- io 
lung gemati dcr l)reh/.ahl Wr (ics Dreh/.ahldelektors 
u mi (ics Posiiionsdclcklionssignals S/ des Posilionsde- 
tcklors /.u er/.cugen. gclicfert von dcr I'ingabcvorrich- 
tung. 

8. (Jeral nach Anspruch 7 bci dcni. das Vibrations- 15 
dan j pi u ngss 1 c ucrg era I a li I wei si : 

cin Handpatifthcr /.um Hninchmcn einer Fmpulskompo- 
nenie aus dem Dreh/.ahlsignal Wr des Induklionsmo- 
iors, crlatii (lurch (ien Drch/.ahldcicklor: 
einen f mpulsdrch moment si eucrgerat /.uni aduujuaicn 20 
Sicucrn (icr erlaBlcn hnpulskomponcnic: 
cine Phascngan/./.ahleinstellein licit /.um Svnchronisie- 
ren des Posit ionsdcteklionssi finals S/.. das dureh (ien 
Posilionsdeiekior crlatii wird. mil cincm Impulsdreh- 
moincni. um dadurch das Signal uus/.ugeben; und 25 
einen Phascnkompcnsalor /.um l;r/.eugen eines, das Vi- 
braiionsdreh moment kompcnsicrcndcn Slroms Ire. um 
cin Drehmonicnl in dcr. dem aklucllcn Vibralionsdreh- 
moiucnl enigegcngcsei/.ten Rich lung /.u cr/.eugen, ge- 
mali dem ALisgangssignal des Impulsdrchmomentsicu- 
ergerats und dem Ausgangssignal dcr Phaseninicger- 
einslelleinhcil. 

9. Sieucrgcrat llir cine Rolhreppc. au I wei send: 
einen Uniriehter x.um Uniwandeln eines Dreiphasen- 
Net/wechselstroins in einen Wcchsclsirom- variabler *5 
Spannunj; und variabler lYequcn/. um die Iielriebsge- 
schwindigkeil dcr Roihrepne /.u sicucrn: 

cin Cietriebe und cin Kcilcnrad /.um Antrcibcn cincr 

Triliplalle untcr Benui/.ung einer Rot at i on sk raft, die 

voi ii Induktionsmoior erzeugl wird, und 40 

einen Sliomdeicktor /xiiu lirkennen eines Strains, dcr 

in dem Induktionsmoior flieBl, und 

cin Betricbsslcuergerai iiir cine Rolltreppc, aul'wci- 

send: 

einen Dreh/ahldclcktor /.um lirfassen dcr Rotationsge- 45 
sehwindigkeil des Induklionsmoiors; 
einen Posilionsdeiekior zuin lirkennen dcr Rotations- 
position des Kcttcnrades; und 

cine Slcuervorrichlung. die den Uniriehter dut ch lir/.ic- 
Icn einer Impulskomponcnic. die den Werl dcr 50 
TrillKplaiiengeschwindigkeil (ier Rolltreppc aus dem 
Ausgangssignal des Posilionsdeiekior kompensiert, 
wobei cin Drch/ahl belch Is wen dcr Rolltreppc /.u dem 
obigen Werl addicrt wird. die lalsachlichc Dreh/ahl des 
Induklionsmoiors von dem resullicrenden Slronivvert 55 
subtrahien und dcntcnisprechcnd cin Impulsbreiten- 
modulationssignal er/.eugt wird. 

10. (jeral nach Anspruch 9, bci dem die Slcuervorrich- 
lung aufweist: 

eine CPU /.um Addieren des das Vibrationsdrehino- 60 
mcnt konipensicrcndcn Stroms des Induklionsmoiors 
und des Ausgangsstronis des Dreh/^hlslcucrgcrals; 
Subtrahicren des taisaehlichen Siromcrkcnnungswerls 
von de : i resu 1 1 i ere ndc n S i rot 1 1 we n und cm s prcche n des 
Slcuer; des Impulsbrciicnmodulaiionssignals. indent 65 
eine Operation /.um Sicucrn des Induklionsmoiors mil 
einer variable n Spannung und cincr variablcn l-Ycquen/. 
gcmaB cincm Progranmt riurchgefuhrl wird, das in ei- 
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nem ROM gcsncieheri isi; 

einen RAM. in wclchcm Dal en gespeiehen sind. die in 
(ier CPU bcnoiigi wcrden; 

eine Kingahevorrichtiing fiir cin Signal, das vom 
Stromdeiekior. dem Drch/ahldcieklor, dem Posit ions- 
detcktor und dcr Pahrgasicrkcnnungsvorriehtung in ei- 
ner Porm cingegeben wird. die fur die Sleucrvorrieh- 
lung ^ecignel isi: 

cine Ausgabcvorrichiung /.um Sicucrn (ier Anxeigcvor- 
riehtung und des elektromagnetisehen Schallschuixcs. 
unier dcr Sleuerung (ier CPU: 

cine St oru ng se r kc n n u ng s- He u n e i I u ng svorric hi u n g 
/.tun lirkennen cincr Siorung aul'der Basis cincs Aus- 
gangssignals dcr liingabcvorriehtung. und cine Be- 
triebsarteinslcllvorriehiung /.um liinstcllcn einer nach- 
lolgcnden Betriebsarl: und 

einen Impulsbrciicnmodulationssignalgencraior /.um 
lir/.eugen eines InipulsbreilcmiKxiulationssignals, dcr- 
art. duti eine Impulsdrehmomentabweiehung unier dcr 
SteLierung dcr CPU bewirkl wird. indem cin Impuls- 
breilenniodulationssignal gemati cincm Signal dcr 
CPU er/cugl wird. um einen Wcchsclsirom von Zicl- 
rorm vom Uniriehter /.u cr/eugen. 
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